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และการยอมรบัหุ่นยนต์ตามแนวคดิทฤษฎ ีS-E-E-K ที่น ามาใชส้ร้างกรอบแนวคดิหลกัในการวจิยันี้ โดยมปัีจจยั
ทางด้านความคล้ายคลึงเชิงรูปลกัษณ์เป็นตัวแปรต้น การรบัรู้การควบคุมได้เป็นตัวแปรก ากบั และแรงจูงใจ 
ทางสงัคมเป็นตัวแปรควบคุม กลุ่มตัวอย่าง คือ นิสติ จ านวน 200 คน อายุระหว่าง 18-25 ปี ใช้การสุ่มอย่าง 
เป็นระบบร่วมกบัการสุ่มอย่างง่ายเข้าหนึ่งใน 4 เงื่อนไข โดยให้ผู้เข้าร่วมการวิจยัดูรูปภาพและอ่านข้อความ
คุณสมบตัขิองหุ่นยนตท์ีม่กีารจดักระท าใหม้คีวามคลา้ยคลงึมนุษยแ์ละพฤตกิรรมทีค่าดเดา/ควบคุมไดข้องหุ่นยนต์
ที่แตกต่างกนัในแต่ละเงื่อนไข จากนัน้ตอบแบบสอบถามการรบัรู้ความเหมือนมนุษย์ ความไว้วางใจหุ่นยนต์  
การยอมรบัหุ่นยนต ์ผลจากการวเิคราะหเ์สน้ทางพบว่า ความคลา้ยคลงึเชงิรปูลกัษณ์มผีลต่อการรบัรูค้วามเหมอืน
มนุษย์ที่มีต่อหุ่นยนต์อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ โดยในเงื่อนไขที่มีการรับรู้การควบคุมและคาดเดาไม่ได้  
ท าใหอ้ทิธพิลของความคลา้ยคลงึเชงิรปูลกัษณ์ทีม่ต่ีอการรบัรูค้วามเหมอืนมนุษยเ์พิม่มากขึน้ ยิง่ไปกว่านัน้หุ่นยนต์
ที่มีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง และบุคคลไม่สามารถควบคุมหรือคาดเดาพฤติกรรมของหุ่นยนต์ได้ ท าให้บุคคล  
รูส้กึว่าหุ่นยนตม์คีวามเหมอืนมนุษยม์ากขึน้ ซึง่สง่ผลต่อความไวว้างใจรวมถงึการยอมรบัหุ่นยนต ์ 
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 This research aimed to investigate the effect of perceived anthropomorphism toward trust and 
acceptance in robots based on S-E-E-K theory; physical appearance similarity as independent variable, 
perceived of controllability as moderator and social motivation as controlled variable.  Sample of 200 
undergraduate and postgraduate students, aged between 18-25 years old were systematic and simple 
randomly assigned to one out of four conditions which were manipulated by a picture and a short 
description of the robot.  The robots of each condition were designed to have different appearance 
(humanlike and not humanlike)  and also behavior (predicted/ controlled and not predicted/ controlled) . 
Afterward, participants completed the perceived anthropomorphism, trust in robot, acceptance in robot 
questionnaires.  Results from Paths analysis showed that physical appearance similarity had relationship 
with a statistically significant on anthropomorphism. The effect of physical appearance similarity increased 
in the condition of unpredicted and uncontrollable robot.  Furthermore, robot with highly humanlike 
appearance with unpredicted and uncontrolled behavior had the effect on participants’  feeling and it also 
increased trust and acceptance toward robots. 
 
Keywords: S-E-E-K Theory, Physical Appearance Similarity, Controllability, Anthropomorphism,  
Trust, Acceptance, Robots 
 
บทน า 
 การเข้ามาของเทคโนโลยีมบีทบาทส าคญัต่อการด าเนินชวีติ มนุษย์ได้มปีฏสิมัพนัธ์กบัเครื่องจกัรกล 
เพิม่มากขึน้จนกลายมาเป็นส่วนหนึ่งของชวีติ ซึ่งเครื่องจกัรกลอาจเรยีกได้โดยทัว่ ๆ ไปอกีอย่างว่า ‘หุ่นยนต์’  
ทีม่กีารพฒันาในรปูแบบปัญญาประดษิฐ ์(Artificial Intelligence: AI) ทีม่คีวามทนัสมยัโดยมกีารเลยีนแบบลกัษณะ
ใกล้เคียงกบัมนุษย์ [1] โดยหุ่นยนต์ที่ว่านี้จะเป็นเสมือนผู้ช่วยคอยท างานแทนที่ขอ้จ ากดับางอย่างของมนุษย์  
ซึ่งนวตักรรมการสร้างเครื่องจกัรกลในปัจจุบนัก าลงัมุ่งเน้นระบบการท างานทีค่ล้ายคลงึกบัคุณลกัษณะหลาย ๆ 
ประการของมนุษย์เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพการท างาน  [2] โดยพบว่าหุ่นยนต์เพื่อสังคมได้รับความสนใจ 
อย่างต่อเนื่องในช่วงหลายปีที่ผ่านมา และถูกคาดหวงัว่าหุ่นยนต์จะสามารถสื่อสารกบัมนุษย์ จดจ า และแสดง
ความรู้สกึได้ สะท้อนให้เหน็ว่ามนุษย์มคีวามต้องการปฏสิมัพนัธก์บัหุ่นยนต์ที่มลีกัษณะหรอืคุณสมบตัใิกล้เคยีง
มนุษย์ และอาจน าไปสู่ความรู้สกึผูกพนัทางอารมณ์ที่แสดงถึงการยอมรบัและเชื่อใจต่อหุ่นยนต์ [3] ซึ่งความ
ไวว้างใจหรอืการยอมรบัต่อสิง่เหล่านี้ เป็นปัจจยัส าคญัทางดา้นจติวทิยาทีอ่ธบิายถงึพฒันาการทางจติใจของมนุษย์
ในการด ารงอยู่ร่วมกนักบัสิง่มชีวีติดว้ยกนัรวมถงึกบัสิง่ทีไ่ม่มชีวีติ [4-5]  
 อย่างไรกต็าม ในความเป็นจรงิมนุษย์ยงัคงมมีุมมองต่อหุ่นยนต์ว่าเป็นเพยีงสิง่ประดษิฐ์ที่ถูกวางระบบ  
เพื่อท างานตามค าสัง่และเพื่อเป็นเครื่องมอืในการท างานเพยีงอย่างเดยีว [6] ถงึแมว้่านกัพฒันาหุ่นยนตจ์ะสามารถ
เอาชนะอุปสรรคในการออกแบบเทคโนโลยดีงักล่าวได้อย่างต่อเนื่อง แต่กลบัมอีุปสรรคทางจติวทิยาที่ผู้ใช้งาน 
ต้องเผชญิเมื่อใช้เทคโนโลยเีหล่านี้ [7] จากรายงานของ PwC [8] เรื่องการน าเทคโนโลยปัีญญาประดษิฐ์ (เอไอ)  
เขา้มาใชใ้นธุรกจิบรกิารสุขภาพ โดยไดท้ าการส ารวจกบัประชากรมากกว่า 11,000 คน จาก 12 ประเทศทัว่ยุโรป 
ตะวันออกกลาง และแอฟริกา พบว่าผู้ตอบแบบสอบถามร้อยละ 47 ขาดความไว้วางใจให้หุ่นยนต์ตัดสนิใจ  
และร้อยละ 41 รู้สกึว่าหุ่นยนต์ขาดสมัผสัแห่งมนุษย ์กลายเป็นเหตุผลหลกัทีท่ าใหค้นเกดิความลงัเลทีจ่ะยอมรบั
วารสา รศรีนค รินท รวิ โ รฒวิจ ัย แ ล ะพัฒนา  (สาขาม นุษยศ าสต ร์ แ ล ะสัง คม ศาสตร์ )  ปีที่  1 2  ฉบับที่  2 4  กรกฎ าคม - ธัน ว าคม  2563  
[3] 
 
หุ่นยนต ์[8] น าไปสูช่่องว่างระหว่างผูใ้ชง้านกบัหุ่นยนต ์ดงันัน้ สิง่ส าคญัคอืการคน้หาวธิทีีจ่ะช่วยใหม้นุษยไ์วว้างใจ
และยอมรบัทีจ่ะมปีฏสิมัพนัธก์บัหุ่นยนตเ์หล่าน้ีมากขึน้ [9-10] 
 ในทศวรรษที่ผ่านมา ‘ความเหมือนมนุษย์’ (Anthropomorphism) ได้ถูกน ามาศึกษาอย่างกว้างขวาง
โดยเฉพาะในศาสตร์ของจิตวิทยาสังคมที่ประยุกต์กับทางด้านระบบคอมพิวเตอร์และเทคโนโลยี [11]  
โดยนักวชิาการค้นพบว่า ความเหมอืนมนุษยน์ี้ เป็นปัจจยัส าคญัที่อาจท าใหค้นไว้วางใจหรอืยอมรบัต่อสิง่ทีไ่ม่ใช่
มนุษย ์ซึง่อธบิายเหตุผลถงึคุณลกัษณะบางอย่างของมนุษยท์ีโ่ดดเด่นต่อสิง่ทีไ่ม่ใช่มนุษย ์โดยเฉพาะความสามารถ
ในการคดิอย่างมเีหตุผลและความรู้สกึที่ตระหนักไดเ้องของสิง่ ๆ นัน้ ประกอบด้วย 3 ปัจจยัหลกั ได้แก่ ความรู้
เกี่ยวกับตัวแทนที่ถูกกระตุ้น (Elicited Agent Knowledge) (เช่น ความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์) แรงจูงใจ 
ใฝ่สามารถ (Effectance Motivation) (เช่น การรบัรูก้ารควบคุมได)้ และแรงจูงใจทางสงัคม (Sociality Motivation)  
ทีส่่งผลต่อการรบัรูค้วามเหมอืนมนุษยใ์นสิง่ทีไ่ม่มชีวีติมากขึน้ [12-13] รวมถงึยงัช่วยอธบิายความสมัพนัธร์ะหว่าง
การรบัรูข้องบุคคลทีม่ต่ีอความคดิ จติใจ และการกระท าของสิง่อื่น ๆ [14] โดยจากการศกึษาของ Waytz และคณะ 
[14] ระบุว่า บุคคลมแีนวโน้มทีจ่ะก าหนดใหส้ิง่ ๆ หนึ่งคลา้ยคลงึมนุษยเ์มื่อต้องเผชญิกบัสถานการณ์ทีค่าดการณ์
ล่วงหน้าไม่ได ้โดยจะไปกระตุน้สว่นของสมองทีท่ าหน้าทีเ่กีย่วกบัการตดัสนิใจและความยบัยัง้ชัง่ใจ  
 อย่างไรกต็าม แนวคดิของ Epley และคณะ [12] ยงัมขีอ้ขดัแย้งกบัแนวคดิของ Mori [15] ที่อธบิายว่า 
เมื่อหุ่นยนต์มคีวามคล้ายคลงึมนุษย์มากขึน้ จะท าใหบุ้คคลเกดิความรู้สกึกลวัสิง่นัน้อย่างไม่มเีหตุผล ทัง้ในเรื่อง
ของรปูลกัษณ์และคุณสมบตัขิองหุ่นยนต ์กล่าวคอืแมว้่าการสรา้งหุ่นยนตใ์หเ้หมอืนมนุษยม์ากขึน้น่าจะท าใหบุ้คคล
ไว้วางใจและยอมรับเพิ่มขึ้น แต่เมื่อถึงจุด ๆ หนึ่งที่ใกล้ความเป็นมนุษย์มากเกินไปกลับให้ผลตรงกันข้าม  
หรอืการน าความเหมอืนมนุษยด์งักล่าวนี้มาสรา้งในรูปแบบทีไ่ม่สอดคลอ้งกนัทัง้ภายนอก (รูปลกัษณ์) และภายใน 
(ความคดิ จติใจ) แบบทีม่นุษยเ์ป็นจรงิ ๆ นัน้ อาจท าใหผู้ใ้ชง้านเกดิความรูส้กึผดิหวงัหรอืไม่ประทบัใจต่อหุ่นยนต์
ทีด่แูปลก ๆ เหมอืนจะคลา้ยมนุษยแ์ต่กย็งัไม่ใช่อยู่ด ี[9] 
 ดงันัน้ งานวจิยันี้จงึต้องการศกึษาปัจจยัทีเ่กี่ยวขอ้งกบัการรบัรู้ความเหมอืนมนุษยท์ีม่อีทิธพิลต่อความ
ไวว้างใจและการยอมรบัหุ่นยนต ์โดยจะเป็นหลกัฐานเชงิประจกัษ์ในการทดสอบทฤษฎทีีเ่กีย่วขอ้งกบัความเหมอืน
มนุษย์ เพื่อเป็นแนวทางส าหรับนักพัฒนาเครื่องจักรกลหรือองค์ก รธุรกิจต่าง ๆ ในการพัฒนาหุ่นยนต์  
ให้มคีวามเหมาะสมสอดคล้องทัง้ทางด้านการใชง้านและการสนับสนุนทางความรู้สกึของบุคคล น ามาซึ่ งการอยู่
ร่วมกบัมนุษยใ์นอนาคต 
 แนวคิดและงานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง 
 ทฤษฎีความไว้วางใจ (Trust Theory) 
 มุมมองทางจติวทิยามุ่งเน้นถึงความแตกต่างระหว่างบุคคลในเชงิบุคลกิภาพที่มคีวามพร้อมต่อความ
ไว้วางใจที่ถูกสร้างและพฒันาขึน้มาจากบรบิททางสงัคม โดยทฤษฎีพฒันาการทางจติสงัคมของ Erikson [16] 
อธบิายว่าความไวว้างใจ คอื การเชื่อมัน่ต่อบุคคลหนึ่งทีจ่ะสามารถท าตามสิง่ทีค่าดหวงัไวไ้ด ้ซึง่เป็นขัน้ตอนแรก
ของการพัฒนาเชิงจิตวิทยา หากพัฒนาได้ส าเร็จจะสามารถน าไปสู่ความรู้สึกปลอดภัย ความไว้วางใจ  
แต่หากลม้เหลวอาจน าไปสูก่ารรูส้กึไม่ปลอดภยัและการไม่ไวว้างใจต่อผูอ้ื่น ทัง้นี้ ความไวว้างใจอาจมไีดห้ลายแบบ  
ทัง้ความไวว้างใจทัว่ไป และความไวว้างใจแบบเฉพาะเจาะจง ซึง่แตกต่างจากการไวว้างใจทัว่ไป เพราะเป็นความ
คาดหวงัสว่นบุคคลทีม่าจากสิง่ต่าง ๆ ทีส่ือ่ใหถ้งึสิง่ทีส่ามารถไวว้างใจได้ เช่นเดยีวกบัความไวว้างใจระหว่างมนุษย์
และเทคโนโลย ีซึง่ในทางจติวทิยาไดว้ดัความไวว้างใจในเชงิของเจตคตทิีส่ะทอ้นถงึความเชื่อถอืในความสามารถ
ของสิง่ ๆ นัน้ [4] 
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 ทฤษฎีการยอมรบั (Acceptance Theory) 
 เนื่องจากมนุษย์มทีัง้ยอมรบัและปฏิเสธเทคโนโลยีจงึต้องท าความเขา้ใจเรื่องการตดัสนิใจของมนุษย์ 
ในบรบิทของการยอมรบัและการต่อต้านเทคโนโลย ีโดย Dillon and Morris [17] กล่าวว่าการยอมรบัเทคโนโลยี
เป็นความเตม็ใจของผูใ้ชท้ีจ่ะใชง้านเทคโนโลยเีพื่อช่วยเหลอืในการท างาน ‘การยอมรบั’ ถูกมองว่าเป็นตวัแปรตาม
ในกระบวนการทางจติวทิยาทีผู่ใ้ชง้านท าการตดัสนิใจเกีย่วกบัเทคโนโลยีนัน้ ๆ ซึง่ Gessl และคณะ [11] ระบุว่า 
การศึกษาพฤติกรรมการยอมรับในทางจิตวิทยามักใช้แนวคิดจากทฤษฎีการกระท าด้วยเหตุผล (Theory of 
Reasoned Action) ที่ต่อมาได้พัฒนามาเป็นทฤษฎีพฤติกรรมตามแผน (Theory of Planned Behavior) [18] 
ร่วมกับรูปแบบการยอมรับเทคโนโลยี (The Technology Acceptance Model) [19] ที่ถูกพัฒนามาเป็นทฤษฎ ี
ควบรวมของการยอมรบัและการใช้เทคโนโลย ี(The Unified Theory of Acceptance and Use of Technology) 
[20] โดยระบุว่าปัจจยัที่มผีลต่อการยอมรบัต่อเทคโนโลย ี มอีงค์ประกอบมาจากความคาดหวงัในประสทิธิภาพ 
ความคาดหวังในความพยายาม อิทธิพลทางสังคม และสภาพสิ่งอ านวยความสะดวกในการใช้งาน  
ทีม่คีวามสมัพนัธโ์ดยตรงต่อพฤตกิรรมการใชง้านของบุคล [21] 
 ทฤษฎีการรบัรูค้วามเหมือนมนุษย ์(S-E-E-K Theory)  
 Epley และคณะ [12] ได้เสนอ 3 องค์ประกอบหลกัในการชีว้ดัการรบัรู้ความเหมอืนมนุษย์ทีบุ่คคลมต่ีอ 
สิง่อื่นทีไ่ม่ใช่มนุษย ์ไดแ้ก่ 
 1. ความรู้เกี่ยวกบัตวัแทนที่ถูกกระตุ้น (Elicited Agent Knowledge) อธบิายว่า เมื่อบุคคลต้องพบเจอ 
กบัสิง่ที่ไม่คุ้นเคยจึงได้พยายามใส่ความเหมือนมนุษย์ให้กบัสิง่ ๆ นัน้ โดยมีองค์ประกอบความรู้ที่เกี่ยวข้อง 




 2. แรงจูงใจใฝ่สามารถ (Effectance Motivation) เป็นตัวสะท้อนความต้องการของมนุษย์ที่ต้องการ 
จะเขา้ใจ คาดเดา และความคุมสิง่ทีไ่ม่ใช่มนุษย์ เนื่องมาจากความตงึเครยีดทีส่่งผลต่อมนุษยเ์มื่อเจอกบัสิง่ทีไ่ม่
คุ้นเคย เป็นกระบวนการเข้าถึงและตัดสินเพื่อลดบางสิ่งบางอย่างที่ไม่แน่นอน และเป็นแรงผลักดันที่จะหา
ค าอธบิายใหก้บับางสิง่ทีบุ่คคลไม่รูจ้กัหรอืไม่แน่ใจเพื่อลดความความตงึเครยีดลง 
 3. แรงจูงใจทางสงัคม (Sociality Motivation) เป็นความต้องการพื้นฐานของการสร้างความสมัพนัธ์ 
ทางสงัคมกบัผู้อื่น เมื่อใดที่บุคคลขาดการติดต่อทางสงัคมกบัคนอื่น ๆ บุคคลอาจชดเชยโดยการสร้างสิง่ที่เป็น
ตวัแทนมนุษยข์ึน้มาดว้ยการใสค่วามเหมอืนมนุษยใ์หแ้ก่สิง่ทีไ่มใ่ชม่นุษย ์เพื่อทดแทนความรู้สกึวา้เหว่และการขาด
แรงสนบัสนุนทางสงัคม  
 ทัง้นี้ ปัจจยัด้านแรงจูงใจ (Motivational) ในที่นี้ คือ ความต้องการทางสงัคม และแรงจูงใจใฝ่สามารถ  
ส่วนปัจจยัด้านปัญญา (Cognitive) คอื ความรู้เกี่ยวกบัตวัแทนที่ถูกกระตุ้น ทัง้สองส่วนนี้ท าหน้าที่แตกต่างกนั  
โดยปัจจัยด้านแรงจูงใจ เป็นเสมือนตัวแปรขบัเคลื่อนที่ช่วยเพิ่มความแข็งแกร่งหรือท าหน้าที่ในการก ากับ  
ซึ่งจะลดลงเมื่อได้รบัการตอบสนองในระดบัที่น่าพึงพอใจ ในขณะที่ปัจจยัด้านปัญญา เป็นการกระตุ้นการใช้
ทรพัยากรทางปัญญาทีบุ่คคลอาจมอียู่แลว้ เพื่อใชใ้นการรบัรูส้ ิง่ต่าง ๆ ทีเ่กีย่วขอ้งกบัการรบัรูค้วามเหมอืนมนุษย ์ 
 การพฒันาสมมติฐานงานวิจยั 
 ผู้วิจยัพฒันาสมมติฐานการวิจยับนพื้นฐานแนวคดิทฤษฎี S-E-E-K เป็นหลกั โดยศึกษาปัจจยัความรู้
เกี่ยวกบัตัวแทนที่ถูกกระตุ้นที่วดัจากความคล้ายคลึงเชิงรูปลกัษณ์ และแรงจูงใจใฝ่สามารถที่วดัจากการรบัรู้ 
การควบคุมและคาดเดา ทีอ่าจมอีทิธพิลต่อความไวว้างใจและการยอมรบัหุ่นยนต์ ผ่านทางการรบัรูค้วามเหมอืน
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มนุษย ์แต่เน่ืองจากงานวจิยันี้เน้นตรวจสอบอทิธพิลของปัจจยัหลกั 2 ตวัแปรทีเ่กีย่วขอ้งกบัลกัษณะและคุณสมบตัิ
ของหุ่นยนต์ด้วยการจดักระท า ในขณะที่ตวัแปรร่วมอกีหนึ่งปัจจยัตามทฤษฎี S-E-E-K คอื แรงจูงใจทางสงัคม 
ที่วดัจากความว้าเหว่ อาจแตกต่างกนัในแต่ละบุคคลดงันัน้ ผู้วิจยัจึงก าหนดให้แรงจูงใจทางสงัคมเป็นตวัแปร










 1. ความคล้ายคลึงเชงิรูปลกัษณ์และการรบัรู้การควบคุมมีอทิธพิลต่อการรบัรู้ความเหมอืนมนุษย์ที่มี 
ต่อหุ่นยนต ์
 2. ความคล้ายคลึงเชงิรูปลกัษณ์และการรบัรู้การควบคุมมอีิทธพิลทางอ้อมต่อความไว้วางใจหุ่นยนต์  
โดยมกีารรบัรูค้วามเหมอืนมนุษยเ์ป็นตวัแปรสง่ผ่าน 





 กลุ่มตวัอย่าง คอื นิสติในมหาวทิยาลยัของรฐัแห่งหนึ่งที่มอีายุระหว่าง 18 ถึง 25 ปี เนื่องจากเป็นกลุ่ม 
เจเนเรชนั Y หรอืมเิลนเนียม (Millenniums) ที่เกดิระหว่างปี ค.ศ. 1981 ถึง 2001 ซึ่งส่วนใหญ่มกีารศกึษาระดบั
ปริญญาในมหาวิทยาลัย เหตุการณ์ในชีวิตมักเกี่ยวข้องกับเรื่องของเทคโนโลยี คอมพิวเตอร์ และการใช้
อินเตอร์เน็ต [21] ค านวณขนาดกลุ่มตัวอย่าง 10-20 คนต่อหนึ่งตัวแปรในการวิจยั [22] ได้จ านวน 160 คน  
และเก็บเพิ่มอีกประมาณร้อยละ 20 เพื่อป้องกันการตอบไม่ครบถ้วนหรือความผิดพลาดจากการเก็บข้อมูล  
จึงมีกลุ่มตัวอย่างในงานวจิยันี้  จ านวน 200 คน ใช้การสุ่มอย่างเป็นระบบร่วมกบัการสุ่มอย่างง่ายเข้าเงื่อนไข  
4 เงื่อนไข เงื่อนไขละ 50 คน  
 เครือ่งมือท่ีใช้ในการวิจยั  
 ข้อมูลส่วนบุคคล ไดแ้ก่ เพศ อายุ และความสนใจในเรื่องเทคโนโลย ี
 รูปภาพหุ่นยนต์และข้อความด้านคุณสมบติัของหุ่นยนต์ ผู้วิจยัน ารูปภาพและข้อความบรรยาย
คุณสมบตัขิองหุ่นยนต์ทีไ่ดท้ าการทดสอบและคดัเลอืกแลว้ มาแบ่งเป็น 4 เงื่อนไข ไดแ้ก่ 1) เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ 
ทีค่ลา้ยคลงึมนุษยส์งู และมขีอ้ความบรรยายพฤตกิรรมของหุ่นยนต์ทีส่ามารถคาดเดาและควบคุมได้ 2) เงื่อนไข
ภาพหุ่นยนต์ที่คล้ายคลึงมนุษย์สูง และมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ที่คาดเดาและควบคุมไม่ได้   
3) เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ที่คล้ายคลงึมนุษย์ต ่า และมขีอ้ความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ที่ สามารถคาดเดา 
และควบคุมได้ 4) เงื่อนไขภาพหุ่นยนต์ที่คล้ายคลึงมนุษย์ต ่า และมีข้อความบรรยายพฤติกรรมของหุ่นยนต์ 
ที่คาดเดาและควบคุมไม่ได้ โดยข้อความในเงื่อนไขที่สามารถคาดเดาและควบคุมได้ คือ “หุ่นยนต์จะหยุดการ
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ท างานทนัทหีลงัจากคุณกดค าสัง่ใหห้ยุดท าความสะอาด และจะมีขัน้ตอนการท าความสะอาดตามทีถู่กตัง้ค่าไว้” 
และขอ้ความในเงื่อนไขที่สามารถคาดเดาและควบคุมไม่ได ้คอื “หุ่นยนต์จะหยุดการท างานต่อเมือ่ท าความสะอาด
เสรจ็เท่านัน้ และจะไม่มกีารแจง้เตอืนใด ๆ ทัง้สิ้นในระหว่างการท างานและหลงัจากท างานเสรจ็” 
 
               
                                                  (ก)                               (ข)  
 
ภาพท่ี 1 (ก) ภาพหุ่นยนตท์ีค่ลา้ยคลงึมนุษยส์งู และ (ข) ภาพหุน่ยนตท์ีค่ลา้ยคลงึมนุษยต์ ่า 
 
 แบบวดัตรวจสอบการจดักระท า แบ่งออกเป็น 2 ดา้น ไดแ้ก่ การรบัรูด้า้นรูปลกัษณ์ และการรบัรูด้า้น
คุณสมบตัิ ใช้เพื่อตรวจสอบว่าผู้เขา้ร่วมการวจิยัเขา้ใจถูกต้องตรงตามเงื่อนไขที่ได้รบัหรือไม่  ค าตอบเป็นการ
ประเมนิคะแนน 5 ระดบั โดยผูเ้ขา้ร่วมวจิยัในเงื่อนไขทีไ่ดด้ภูาพหุ่นยนตท์ีค่ลา้ยคลงึมนุษยส์งู และเงื่อนไขทีไ่ดอ้่าน
ขอ้ความควบคุมและคาดเดาไดส้งู จะตอ้งใหค้ะแนนการรบัรูท้ ัง้สองดา้นมากกว่าหรอืเท่ากบั 3 คะแนนขึน้ไป  
 มาตรวดัแรงจงูใจทางสงัคม ผูว้จิยัใชม้าตรวดัความวา้เหว่ โดยอา้งองิจากแนวคดิของ Epley และคณะ 
[12]  แปลเป็นฉบับภาษาไทยจากมาตรวัด The ULS-8 Loneliness Scale ของ Hays และ DiMatteo [23]  
เป็นมาตรวดัฉบบัย่อทีพ่ฒันามาจากมาตรวดัต้นฉบบัของ Russell, Peplau และ Cutrona [24] ใชก้ารประมาณค่า 
5 ช่วง ตัง้แต่ 1 คือ ไม่เห็นด้วยอย่างยิ่ง ถึง 5 คือ เห็นด้วยอย่างยิ่ง  จ านวน 8 ข้อ การทดสอบค่าสมัประสทิธิ ์
แอลฟ่าในงานวจิยันี้ไดเ้ท่ากบั .82 ตวัอย่างขอ้วดั เช่น “ฉนัไม่มใีครใหห้นัไปพึง่พา” “ฉนัรูส้กึถูกทอดทิ้ง” เป็นตน้ 
 มาตรวัดการรับรู้ความเหมือนมนุษย์  ผู้ วิ จ ัย ใ ช้ ม าต ร วัด  The Individual Differences in 
Anthropomorphism Questionnaire ของ Waytz และคณะ [14] โดยไดน้ ามาแปลและปรบัขอ้ความใหเ้ขา้กบับรบิท
ของงานวจิยันี้ ใชก้ารประมาณค่า 5 ช่วง ตัง้แต่ 1 คอื ไม่เหน็ดว้ยอย่างยิง่ ถงึ 5 คอื เหน็ดว้ยอย่างยิง่ จ านวน 5 ขอ้ 
การทดสอบค่าสมัประสิทธิแ์อลฟ่าในงานวิจัยน้ีได้เท่ากับ .91 ตัวอย่างข้อวัด เช่น “หุ่นยนต์ตัวนี้ดูมีอารมณ์
ความรูส้กึ” “หุ่นยนตต์วันี้ดมูคีวามคดิเป็นของตวัเอง” เป็นตน้ 
 มาตรวดัความไว้วางใจต่อหุ่นยนต ์ผูว้จิยัใชม้าตรวดั Trust in Automated Systems Scale ของ Jian, 
และคณะ [25] แปลเป็นฉบบัภาษาไทยแล้วน าไปทดสอบเพื่อคดัเลือกข้อที่เกี่ยวข้องกบับริบทของงานวิจัยนี้   
ได้จ านวน 9 ขอ้ จากเดมิ 11 ขอ้ ใช้การประมาณค่า 5 ช่วง ตัง้แต่ 1 คอื ไม่เหน็ด้วยอย่างยิง่ ถึง 5 คอื เหน็ด้วย
อย่างยิง่ ค่าสมัประสทิธิแ์อลฟ่าเท่ากบั .94 ตวัอย่างขอ้วดั เช่น “หุ่นยนต์ตวันี้มคีวามน่าเชือ่ถอื” “ฉันรู้สกึระแวง 
ในหุ่นยนตต์วันี้” เป็นตน้ 
 มาตรวัดการยอมรับต่อหุ่นยนต์ ผู้วิจ ัยใช้มาตรวัด Negative Attitude Towards Robots Scale  
ของ Nomura, Suzuki, Kanda และ Kato [26] โดยพิจารณาเลือกเฉพาะองค์ประกอบที่เกี่ยวข้องกบังานวจิยันี้ 
ไดแ้ก่ ดา้นสถานการณ์และการปฏสิมัพนัธ ์และดา้นอทิธพิลทางสงัคม แปลเป็นฉบบัภาษาไทยแลว้น าไปทดสอบ
เพื่อคดัเลอืกขอ้ที่เกี่ยวขอ้งกบับรบิทของงานวจิยันี้ ได้จ านวน 8 ขอ้ จากเดมิ 12 ขอ้ ใช้การประมาณค่า 5 ช่วง 
ตัง้แต่ 1 คอื ไม่เหน็ดว้ยอย่างยิง่ ถงึ 5 คอื เหน็ดว้ยอย่างยิง่ ค่าสมัประสทิธิแ์อลฟ่าเท่ากบั .91  
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ตวัอย่างขอ้วดั เช่น “สิง่เลวรา้ยอาจเกดิขึ้นไดถ้า้หุ่นยนตต์วันี้พฒันากลายเป็นสิง่มชีวีติ” “ฉนัรูส้กึว่าสงัคม
ในอนาคตอาจถูกครอบง าโดยหุ่นยนตเ์หล่าน้ี” เป็นตน้ 
มาตรวดัทัง้หมดที่กล่าวไปข้างต้น ได้ท าการวิเคราะห์องค์ประกอบเชิงยืนยนั (CFA) เพื่อตรวจสอบ 
ความตรงเชงิโครงสรา้ง และไดร้บัอนุญาตจากเจา้ของมาตรวดัเพื่อใชใ้นงานวจิยันี้แลว้ 
 การเกบ็รวบรวมข้อมูล 
 ผูว้จิยัน าแบบสอบถามไปเกบ็ขอ้มูลกบักลุ่มตวัอย่างนิสติในมหาวทิยาลยัของรฐัแห่งหนึ่ง โดยเกบ็ขอ้มูล
ผ่านทัง้ทางออนไลน์และออฟไลน์กบักลุ่มตวัอย่างที่สมคัรใจเท่านัน้ มีวิธีการเข้าถึงกลุ่มตวัอย่างทางออนไลน์  
ดว้ยการเผยแพร่แบบสอบถามทีส่รา้งไวใ้นเวบ็ไซตผ์่านทางกลุ่มโซเชยีลมเีดยี ใชก้ารสุ่มตามฟังกช์ัน่จากเวบ็ไซต์  
Survey Monkey เขา้สู่แต่ละเงื่อนไข ส่วนการเขา้ถงึกลุ่มเป้าหมายทางออฟไลน์ ใชก้ารแจกกระดาษแบบสอบถาม
ให ้โดยคนทีห่นึ่งจะแจกเงื่อนไขที ่1 ให ้เมื่อเจอคนทีส่องจะแจกเงื่อนไขที ่2 ให ้เรยีงล าดบัไปเรื่อย ๆ แบบสอบถาม
จะมรีูปภาพและขอ้ความบรรยายคุณสมบตัขิองหุ่นยนต์ รวมทัง้ค าชีแ้จงใหผู้อ้่านจนิตนาการว่าไดร้บัหุ่นยนตต์วันี้
มาใช้งานในบ้าน แล้วจงึตอบถามค าถามชีว้ดั 2 ด้าน ได้แก่ การรบัรู้ด้านรูปลกัษณ์ และการรบัรู้ด้านคุณสมบตัิ 
จากนัน้ ผู้เข้าร่วมวิจยัจะได้ตอบแบบสอบถามต่อไป ได้แก่ มาตรวัดการรบัรู้ความเหมือนมนุษย์ต่อหุ่นยนต์  
ความไว้วางใจหุ่นยนต์ การยอมรบัหุ่นยนต์ และความว้าเหว่ ใช้เวลา 15-20 นาท ีระยะเวลาในการเกบ็รวบรวม
ขอ้มลูประมาณ 2 เดอืน ตัง้แต่พฤศจกิายน ถงึ ธนัวาคม พ.ศ. 2562  
 การวิเคราะหข์้อมูล 




 งานวจิยัครัง้นี้ศกึษากบักลุ่มนิสติ จ านวน 200 คน แบ่งเป็นเพศชาย 96 คน คดิเป็นรอ้ยละ 48 และเพศ
หญงิ 104 คน คดิเป็นรอ้ยละ 52 เมื่อจ าแนกตามระดบัความสนใจเทคโนโลยพีบว่า ส่วนใหญ่ระบุว่าค่อนขา้งสนใจ
รอ้ยละ 38.50 รองลงมา คอื สนใจมาก รอ้ยละ 35.00 และมจี านวนน้อยทีส่ดุทีร่ะบุว่าสนใจน้อย รอ้ยละ 26.50 
 ตวัแปรทีใ่ชใ้นการวเิคราะหม์ทีัง้หมด 6 ตวัแปร โดยมตีวัแปรต่อเนื่อง 4 ตวัแปร และกลุ่ม 2 ตวัแปร ไดแ้ก่ 
ความคลา้ยคลงึเชงิรปูลกัษณ์ (คลา้ยต ่า คลา้ยสงู) และการรบัรูก้ารควบคุม (ควบคุมได ้ควมคุมไม่ได)้ โดยตวัแปร
ความคล้ายคลึง เชิงรูปลักษณ์และการรับรู้การควบคุม ถือเ ป็นตัวแปรหุ่น (Dummy Code Variables)  
โดยก าหนดใหก้ลุ่มที่มคีวามคล้ายคลงึมนุษยส์ูงจะมคี่าตวัแปรเท่ากบั 1 และกลุ่มทีค่ลา้ยคลงึมนุษยต์ ่าจะมคี่าตวั
แปรเท่ากบั 0 ในขณะทีก่ลุ่มทีม่กีารรบัรูก้ารควบคุมและคาดเดาไม่ไดจ้ะมคี่าของตวัแปรเท่ากบั 1 และกลุ่มทีม่กีาร
รบัรูก้ารควบคุมและคาดเดาไดม้คี่าตวัแปรเท่ากบั 0  
 การวเิคราะห์ค่าสหสมัพนัธ์เพยีร์สนัระหว่างตวัแปรความคล้ายคลงึเชงิรูปลกัษณ์ การรบัรู้การควบคุม 
แรงจูงใจทางสังคม การรับรู้ความเหมือนมนุษย์ ความไว้วางใจหุ่นยนต์และการยอมรับหุ่นยนต์ พบว่า  
มคีวามสมัพนัธร์ะหว่างตวัแปรอย่างมนีัยส าคญัทางสถติทิีร่ะดบั .01 และ .05 จ านวน 12 คู่ ไดแ้ก่ โดยตวัแปรทีม่ี
ความสมัพนัธท์างบวก จ านวน 7 คู่ และตวัแปรคู่ทีส่มัพนัธท์างลบ จ านวน 5 คู่ ตวัแปรคู่ทีม่คีวามสมัพนัธร์ะดบัสงู
ทีสุ่ดคอื การยอมรบัหุ่นยนต์ กบัความไวว้างใจหุ่นยนต์ (r = .51, p < .01) ตวัแปรคู่ทีม่คีวามสมัพนัธก์นัน้อยทีส่ดุ
คือ ความไว้วางใจหุ่นยนต์กบัการรบัรู้การควบคุม (r = .15, p < .029) และตัวแปรที่ไม่สมัพนัธ์กนัเลย ได้แก่  
การยอมรบัหุ่นยนตก์บัความคลา้ยคลงึเชงิรปูลกัษณ์ และการยอมรบัหุ่นยนตก์บัการรบัรูก้ารควบคุม ดงัตารางที ่1 
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ตารางท่ี 1 ค่าสหสมัพนัธ ์ค่าเฉลีย่ สว่นเบีย่งเบนมาตรฐาน ของตวัแปรทีศ่กึษา (n = 200) 
 1 2 3 4 5 6 
1. ความคลา้ยคลงึเชงิรปูลกัษณ์ 1      
2. การรบัรูก้ารควบคุม - 1     
3. แรงจงูใจทางสงัคม -.25** -.19** (.82)    
4. การรบัรูค้วามเหมอืนมนุษย ์ .42** .32** -.59* (.91)   
5. ความไวว้างใจหุ่นยนต ์ .21** .15* -.29** .46** (.94)  
6. การยอมรบัหุ่นยนต ์ .05 .13 -.21** .33** .51** (.91) 
M - - 3.20 2.76 2.95 2.85 
S.D. - - .84 1.03 .84 .79 
* p < .05., ** p < .01.   
 
 การทดสอบสมมติฐาน 
 ผลการทดสอบโมเดลพบว่า มคีวามสอดคลอ้งกบัขอ้มูลเชงิประจกัษ์ในระดบัทีย่อมรบัได้ พจิารณาจาก 
ค่าดชันีบ่งชี้ ได้แก่ Chi-Square/df = 1.10, p = .360, RMSEA = .022, CFI = .996, TLI = .993, และ SRMR = 
.065 ดงัภาพที ่2  
 
 
ภาพท่ี 2 โมเดลอทิธพิลของความคลา้ยคลงึเชงิรปูลกัษณ์ การรบัรูก้ารควบคมุ ทีม่อีทิธพิลต่อ 
ความไวว้างใจหุ่นยนต ์และการยอมรบัหุ่นยนต ์โดยมกีารรบัรูค้วามเหมอืนมนุษยเ์ป็นตวัแปรสง่ผ่าน  
การรบัรูก้ารควบคมุเป็นตวัแปรก ากบั 
 
 สมมติฐานข้อท่ี 1 ทดสอบความคลา้ยคลงึเชงิรูปลกัษณ์ และการรบัรูก้ารควบคุมทีม่อีทิธพิลต่อการรบัรู้
ความเหมอืนมนุษย์ ผลการวิจยัพบว่า ความคล้ายคลึงเชงิรูปลกัษณ์ มีอิทธิพลต่อการรบัรู้ความเหมอืนมนุษย์ 
ทีร่ะดบันัยส าคญัทางสถติ ิ.01 ค่าสมัประสทิธิอ์ทิธพิลเท่ากบั .447 และการรบัรูก้ารควบคุม มอีทิธพิลต่อการรบัรู้
ความเหมอืนมนุษยท์ีร่ะดบันยัส าคญัทางสถติ ิ.01 ค่าสมัประสทิธิอ์ทิธพิลเท่ากบั .371  
 เมื่อท าการทดสอบความคล้ายคลึงเชิงรูปลักษณ์ ที่มีอิทธิพลต่อการรับรู้ความเหมือนมนุษย์  
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ความเหมอืนมนุษยท์ีร่ะดบันยัส าคญัทางสถติ ิ.01 โดยมค่ีาสมัประสทิธิอ์ทิธพิลเท่ากบั -.240 จงึสนบัสนุนสมมตฐิาน 
ขอ้ที ่1 (ดกูราฟความสมัพนัธใ์นภาพที ่3) 
 สมมติฐานข้อท่ี 2 ทดสอบความคล้ายคลงึเชงิรูปลกัษณ์ และการรบัรู้การควบคุม ที่มอีทิธพิลทางออ้ม 
ต่อความไว้วางใจต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน ผลการวิจัยพบว่า  
ความคล้ายคลงึเชงิรูปลกัษณ์ มอีทิธพิลทางอ้อมต่อความไวว้างใจต่อหุ่นยนต์ โดยมกีารรบัรู้ความเหมอืนมนุษย์
เป็นตวัแปรส่งผ่าน ที่ระดบันัยส าคญัทางสถิต ิ.01 ค่าสมัประสทิธิอ์ทิธพิลเท่ากบั .206 ในขณะเดยีวกนั การรบัรู ้
การควบคุมยงัมอีทิธพิลทางออ้มต่อความไวว้างใจต่อหุ่นยนต ์โดยมกีารรบัรูค้วามเหมอืนมนุษยเ์ป็นตวัแปรส่งผ่าน 
ทีร่ะดบันยัส าคญัทางสถติ ิ.01 ค่าสมัประสทิธิอ์ทิธพิลเท่ากบั .171 
 เมื่อท าการทดสอบความคลา้ยคลงึเชงิรูปลกัษณ์ ทีม่อีทิธพิลทางออ้มต่อความไวว้างใจต่อหุ่นยนต์โดยมี
การรบัรูค้วามเหมอืนมนุษยเ์ป็นตวัแปรส่งผ่าน และการรบัรูก้ารควบคุมเป็นตวัแปรก ากบั พบว่า ความคลา้ยคลงึ
เชงิรปูลกัษณ์ มอีทิธพิลทางออ้มต่อความไวว้างใจต่อหุ่นยนต ์โดยมกีารรบัรูค้วามเหมอืนมนุษยเ์ป็นตวัแปรส่งผ่าน 
และการรบัรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากบัที่ระดบันัยส าคญัทางสถิติ .05 ค่าสมัประสทิธิอ์ิทธิพลเท่ากบั -.110  
จงึสนบัสนุนสมมตฐิานขอ้ที ่2 
 สมมติฐานข้อท่ี 3 ทดสอบความคล้ายคลงึเชงิรูปลกัษณ์ และการรบัรู้การควบคุม ที่มอีทิธพิลทางออ้ม 
ต่อการยอมรับต่อหุ่นยนต์ โดยมีการรับรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตัวแปรส่งผ่าน พบว่า ความคล้ายคลึง  
เชงิรูปลกัษณ์ มอีทิธพิลทางอ้อมต่อการยอมรบัต่อหุ่นยนต์ โดยมกีารรบัรู้ความเหมอืนมนุษยเ์ป็นตวัแปรส่งผ่าน  
ที่ระดบันัยส าคญัทางสถิติ .01 ค่าสมัประสทิธิอ์ิทธิพลเท่ากบั .159 ในขณะเดียวกนั การรบัรู้การควบคุมยงัมี
อทิธพิลทางออ้มต่อการยอมรบัต่อหุ่นยนต์ โดยมกีารรบัรูค้วามเหมอืนมนุษยเ์ป็นตวัแปรส่งผ่านทีร่ะดบันัยส าคญั
ทางสถติ ิ.01 ค่าสมัประสทิธิอ์ทิธพิลเท่ากบั .132 
 เมื่อท าการทดสอบความคลา้ยคลงึเชงิรปูลกัษณ์ ทีม่อีทิธพิลทางออ้มต่อการยอมรบัต่อหุ่นยนต ์โดยมกีาร
รบัรู้ความเหมือนมนุษย์เป็นตวัแปรส่งผ่าน และการรบัรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากบั พบว่า ความคล้ายคลงึ  
เชงิรูปลกัษณ์ มอีทิธพิลทางอ้อมต่อการยอมรบัต่อหุ่นยนต์ โดยมกีารรบัรู้ความเหมอืนมนุษยเ์ป็นตวัแปรส่งผ่าน  
และการรบัรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากบัที่ระดบันัยส าคญัทางสถิติ .05 ค่าสมัประสทิธิอ์ิทธิพลเท่ากบั -.085  
จงึสนบัสนุนสมมตฐิานขอ้ที ่3 
 จากผลการวิเคราะห์ซึ่งพบว่า การรับรู้การควบคุมเป็นตัวแปรก ากับอิทธิพลของความคล้ายคลึง  
เชงิรูปลกัษณ์ทีม่ต่ีอการรบัรูค้วามเหมอืนมนุษยท์ีร่ะดบันัยส าคญัทางสถติ ิ.05 โดยลกัษณะของกราฟปฏสิมัพนัธ์
ระหว่างการรบัรูก้ารควบคุมและความคลา้ยคลงึเชงิรูปลกัษณ์อธบิายไดว้่า เมื่อพจิารณาตามเงื่อนไขของการรบัรู้




คลา้ยคลงึมนุษยต์ ่า  
 





ภาพท่ี 3 กราฟความสมัพนัธร์ะหว่างการรบัรูด้า้นรปูลกัษณ์ การรบัรูด้า้นคุณสมบตั ิ
กบัการรบัรูค้วามเหมอืนมนุษยข์องหุ่นยนต ์
 
ตารางท่ี 2 อทิธพิลทางตรง (Direct Effects: DE) อทิธพิลทางออ้ม (Indirect Effects: IE) และอทิธพิลรวม (Total  
    Effects: TE) ของตวัแปรทีศ่กึษา  
ตวัแปรสาเหตุ 
ตวัแปรผล 
การรบัรู้ความเหมือนมนุษย ์ ความไว้วางใจหุ่นยนต ์ การยอมรบัหุ่นยนต์ 
DE IE TE DE IE TE DE IE TE 
ความคล้ายคลึงเชิงรปูลกัษณ์ .447** - .447** - .206** .206** - .159** .159** 
การรบัรู้การควบคมุ .371** - .371** - .171** .171** - .132** .132** 
ความคล้ายคลึงเชิงรปูลกัษณ์  
x การรบัรู้การควบคมุ 
-.240** - -.240** - -.110* -.110* - -.085* -.085* 
การรบัรู้ความเหมือนมนุษย ์ - - - .461** - .461** .357** - .357** 
แรงจงูใจทางสงัคม -.46** - -.46** - - - - - - 
R2 .501** .212** .127** 
หมายเหตุ: ตวัแปรควบคุมแรงจงูใจทางสงัคมไดร้บัการควบคุมอทิธพิลดว้ยค่าเฉลีย่ 3.20  
*p < .05., **p < .01. 
  
สรปุและอภิปรายผล 
 จากสมมติฐานข้อที่ 1 พบว่า หุ่นยนต์ที่มีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง และมนุษย์ไม่สามารถควบคุม 
หรอืคาดเดาพฤตกิรรมของมนัได ้จะท าใหบุ้คคลรูส้กึว่าหุ่นยนตม์คีวามเหมอืนมนุษยม์ากขึน้ เนื่องจากการตคีวาม
ทางดา้นรูปร่างของมนุษย ์หรอืสิง่ของทีม่ลีกัษณะทางกายภาพทีบ่่งบอกถงึองคป์ระกอบมนุษย ์[27] สอดคลอ้งกบั
ทฤษฎีการรบัรู้ความเหมอืนมนุษย ์(S-E-E-K Theory) ของ Epley และคณะ [12] โดยม ี3 องค์ประกอบส าหรบั 
ชี้ว ัดการรบัรู้ความเหมือนมนุษย์ที่บุคคลมีต่อสิ่งอื่นที่ไม่ใช่มนุษย์ ได้แก่ ความรู้เกี่ยวกบัตัวแทนที่ถูกกระตุ้น 
(Elicited Agent Knowledge) คอื การรบัรูค้วามคลา้ยคลงึ (Perceived Similarity) ซึง่บุคคลจะใหเ้หตุผลกบับางสิง่
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เริม่ดงึขอ้มูลมาจากความคดิตวัเองแทน เช่น การเหมารวมกลุ่ม (Stereotype) นอกจากนี้ความต้องการทีจ่ะเขา้ใจ 
คาดเดา และควบคุมสิง่ ๆ หนึ่ง สะทอ้นใหเ้หน็ถงึแรงจงูใจใฝ่สามารถ (Effectance Motivation) ซึง่การท าใหเ้หมอืน
มนุษยน์ี้จงึเป็นกระบวนการเขา้ถงึและตดัสนิบางสิง่บางอย่างทีม่พีฤตกิรรมไม่แน่นอน โดยงานวจิยันี้แสดงใหเ้หน็
ว่า บุคคลที่รับรู้ว่าไม่สามารถควบคุมและคาดเดาพฤติกรรมของหุ่นยนต์ได้ จะยิ่งรู้สึกว่าหุ่นยนต์ที่มีรูปร่าง 
คล้ายมนุษย์มีความเหมือนมนุษย์มากขึ้น อาจเป็นเพราะความต้องการที่จะเรียนรู้และความคุมสิ่งหนึ่ง  
เป็นแรงผลกัดนัใหบุ้คคลหาค าอธบิายให้กบัพฤติกรรมนัน้ ๆ และเพื่อท าความเขา้ใจในสิง่ที่ไม่แน่นอน คลา้ยกบั
ความคิดเข้าข้างตัวเองที่ใช้เพื่ออ้างอิงในสิ่งอื่น [28] ในขณะที่แรงจูงใจทางสังคมที่สะท้อนถึงความเหงา 
หรือโดดเดี่ยวของบุคคล และเป็นตัวแปรควบคุมในงานวจิยันี้ก็มคีวามสมัพนัธ์กบัการรบัรู้ความเหมอืนมนุษย ์
แมจ้ะเป็นในทศิทางลบกต็าม ซึง่งานวจิยัในอนาคตอาจตอ้งศกึษาเรื่องแรงจงูใจทางสงัคมใหช้ดัเจนมากยิง่ขึน้ 
 จากสมมติฐานข้อที่ 2 พบว่า หุ่นยนต์ที่มีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง และบุคคลไม่สามารถควบคุม 
หรอืคาดเดาพฤติกรรมของมนัได้ จะท าให้บุคคลรู้สกึว่าหุ่นยนต์มคีวามเหมอืนมนุษย์มากขึน้ โดยความเหมอืน
มนุษย์ส่งผลต่อความไว้วางใจของบุคคลที่สะท้อนถึงความเชื่อถือในความสามารถของสิง่ ๆ นัน้ [29] อีกทัง้  
ความไว้วางใจยังสามารถถูกสร้างหรือส่งผลได้จากหลาย ๆ ปัจจัย ไม่ว่าจะเป็นจากตัวของหุ่นยนต์เอง 
สภาพแวดล้อม หรือธรรมชาติ และลกัษณะของมนุษย์ [5] โดยปัจจยัที่มีอิทธพิลต่อการพฒันาความไว้วางใจ 
ของมนุษย์ต่อหุ่นยนต์ [2, 10] มีหลายปัจจยัร่วมกนั ได้แก่ 1) ปัจจยัที่เกี่ยวข้องกบัมนุษย์ เช่น ข้อมูลพื้นฐาน 
ส่วนบุคคล บุคลิกภาพ เจตคติ 2) ปัจจยัที่เกี่ยวขอ้งกบัสภาพแวดล้อม เช่น รูปแบบของงาน และ 3) ปัจจยัที่
เกีย่วขอ้งกบัหุ่นยนต์ แบ่งเป็น ดา้นประสทิธภิาพของหุ่นยนต์ เช่น พฤตกิรรม ความคาดเดาได ้หรอืระดบัความ
อตัโนมตัิหุ่นยนต์ และด้านองค์ประกอบของหุ่นยนต์ เช่น บุคลิกของหุ่นยนต์ รูปแบบของหุ่นยนต์ และความ
คลา้ยคลงึมนุษย ์รูปร่างหรอืพฤตกิรรมของหุ่นยนต์ที่เลยีนแบบลกัษณะของมนุษย ์ จะท าใหบุ้คคลรูส้กึว่ามคีวาม
คลา้ยมนุษยด์ว้ยกนั น าไปสูก่ารพฒันาความรูส้กึไวว้างใจต่อหุ่นยนต ์[5] 
 จากสมมติฐานข้อที่ 3 พบว่า หุ่นยนต์ที่มีความคล้ายคลึงมนุษย์สูง และบุคคลไม่สามารถควบคุม 
หรอืคาดเดาพฤติกรรมของมนัได้ จะท าให้บุคคลรู้สกึว่าหุ่นยนต์มคีวามเหมอืนมนุษย์มากขึน้ โดยความเหมอืน
มนุษย์ส่งผลต่อการยอมรับหุ่นยนต์ของบุคคล ซึ่งการยอมรับหุ่นยนต์ของบุคคลในงานวิจัยนี้พิจารณาจาก 
การตอบสนองทางจติใจของบุคคลต่อหุ่นยนตท์ีเ่หมอืนมนุษยแ์ละไม่เหมอืนมนุษย ์โดยเป็นความรูส้กึไม่เตม็ใจทีจ่ะ
มีปฏิสมัพันธ์กับหุ่นยนต์ เนื่องจากความตื่นตัวของอารมณ์เชิงลบ หรือความวิตกกังวล [26] อีกทัง้หุ่นยนต ์
ส่วนบุคคลหรอืหุ่นยนตท์างสงัคมทีผู่้วจิยัใชจ้ดักระท าในงานวจิยันี้แตกต่างจากหุ่นยนตแ์บบดัง้เดมิ (เช่น หุ่นยนต์
ทางอุตสาหกรรม หรือทางการทหาร) เพราะหุ่นยนต์เหล่านี้อาจท าให้ผู้ใช้งานรู้สกึว่าสามารถให้ความร่วมมอื 
ปรับตัว หรือความเป็นส่วนตัวได้มากกว่า [11] แต่ในอีกแง่มุมหนึ่งหุ่นยนต์ที่มีรูปร่างลักษณะเหมือนมนุษย์ 
มากเกนิไป เช่น หุ่นยนต์ฮวิแมนนอยด์ (Humannoid) ที่แทบจะเหมอืนมนุษย์โดยสมบูรณ์แต่ยงัมสีิง่ที่ดูไม่เป็น
ธรรมชาติ อาจส่งผลต่อความกลวัและการปฏิเสธที่จะมีปฏิสมัพนัธ์ของผู้ใช้งานตามทฤษฎีหุบเหวประหลาด  
ของ Mori [15] ไดเ้ช่นกนั 
 ข้อเสนอแนะจากผลการวิจยั 
 จากผลการวจิยันี้แสดงใหเ้หน็ว่ารูปลกัษณ์และพฤตกิรรมของหุ่นยนต์เป็นสิง่ส าคญัทีม่ผีลต่อความรูส้กึ
และเจตคติของบุคคล ผ่านทางการรับรู้ความเหมือนมนุษย์ของหุ่นยนต์ ดังนัน้ การออกแบบหุ่นยนต์จึงควร
ค านึงถึง เรื่ องรูปร่ างลักษณะและคุณสมบัติของหุ่นยนต์  รวมถึงบริบทการใช้งานในแต่ละประเภท  
เนื่องจากในงานวจิยันี้ศกึษาเกี่ยวกบัหุ่นยนต์ท าความสะอาดบ้าน ซึ่งเป็นหุ่นยนต์ที่ใช้ในครวัเรอืน และมคีวาม
ใกลช้ดิมนุษย ์อาจท าใหผู้ใ้ชง้านหุ่นยนต์รูส้กึไวว้างใจและยอมรบัหุ่นยนตท์ีค่ลา้ยกบัตวัเองในการอยู่อาศยัร่วมกนั
มากกว่าหุ่นยนต์ที่มีลักษณะแตกต่างจากมนุษย์ ดังนัน้ ประเด็นเรื่องรูปลักษณ์และพฤติกรรมของหุ่นยนต์ 
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ที่มอีทิธพิลต่อการรบัรูค้วามเหมอืนมนุษย ์ส่งผลท าใหผู้ใ้ชง้านเกดิความรู้สกึเชื่อใจและยอมรบัหุ่นยนต์ อาจเป็น
แนวทางการศกึษาให้แก่นักวจิยัและนักพฒันาเทคโนโลยทีี่ต้องการน าแนวคิดทางจติวทิยามาประยุกต์ร่วมกนั  
เพื่อสร้างสรรค์หุ่นยนต์ที่มคีวามเหมาะสมกบัการใช้งานในครวัเรือน หรือนักวิชาการที่ต้องการต่อยอดความรู้ 
เชงิจติวทิยากบัเทคโนโลยใีนการศกึษากบับรบิทอื่น ๆ เพื่อใหเ้กดิประโยชน์สงูสุดต่อผูใ้ชง้าน และเพื่อไม่ใหเ้กิด
ช่องว่างทางความรูส้กึระหว่างผูใ้ชง้านกบัหุ่นยนต ์ท าใหหุ้่นยนตก์บัมนุษยส์ามารถอยู่ร่วมกนัไดใ้นอนาคต 
 ข้อเสนอแนะในการวิจยัครัง้ต่อไป 
 1. ขอบเขตของงานวิจัยนี้ศึกษาเฉพาะกับนิสิตกลุ่มเจเนเรชัน Y หรือมิเลนเนียม (Millenniums)  
ซึ่งส่วนใหญ่มกีารศกึษาระดบัปรญิญาในมหาวทิยาลยัเพยีงอย่างเดยีว ดงันัน้ งานวจิยัต่อไปควรขยายขอบเขต
การศกึษาใหก้วา้งขึน้ โดยอาจศกึษากบักลุ่มช่วงอายุทีแ่ตกต่างกนั แลว้เปรยีบเทยีบระหว่างกลุ่มเพื่อดูว่าช่วงอายุ 
ทีแ่ตกต่างกนัมผีลต่อการรบัรูอ้งคป์ระกอบของความเหมอืนมนุษยแ์ตกต่างกนัหรอืไม่อย่างไร เพื่อใหเ้กดิงานวจิยั
เชงิประจกัษ์ทีจ่ะน าไปสูก่ารพฒันาหุ่นยนตไ์ดเ้หมาะสมกบัทุกกลุ่ม 
 2. งานวจิยัในอนาคตควรศกึษาทัง้เชงิประมาณและเชงิคุณภาพควบคู่กนั หากผูว้จิยัหรอืหน่วยงานวจิยั
ได้รับทุนสนับสนุนหรือมีงบประมาณเพียงพอ อาจใช้การออกแบบหุ่นยนต์จริงทัง้แบบที่เหมือนมนุษย์  
และไม่เหมือนมนุษย์ หรือใช้วีอาร์ (Virtual Reality) ซึ่งเป็นเทคโนโลยีที่คอมพิวเตอร์จ าลองภาพเหตุการณ์ 
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